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Abstract of 0E3541732 

In order to avoid undesired steering movements of steerable wheels as a result of drive forces or brake forces, the 
support torque occurring at the wheel gear Is applied as a counter-torque counter to the steering movement by 
means of a lever. By means of this measure, driven or braked steerable wheels become outwardly completely free 
of steering movements. 
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Pruf ungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 
@ Lenkmoment-Kompensation 

Zur Vermeidung unerwunschter Lenkbewegungen tenk- 
barer Rader durch Antriebs- oder Bremskrafte wird das am 
Radgetriebe auftretenda Stutzmoment mittels ernes Hebels 
als Gegenmoment gegen die Lenkbewegung aufgebracht. 
Durch diese Mafinahme warden angetriebene oder gebrem* 
ate lenkbare Rader nach au&en v5IKg frei von Lenkbewe- 
gungen. 
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PatentansprOche 

1. Kompensationseinriditung zur Atissdialtung un- 
erwQnschter Lenlcmomente an angetriebenen oder 
gebremsten, lenkbaren RSdern, dadurch gekenn- S 
zeidinet, daB die am Umfang eines angetriebeilen 
Oder gebremsten Rades als Antriebs- oder Brems- 
kraft wirksame Radumfangskraft gemessen und 
dem Rad ein der gemesseneh Radumfangskraft 
proportionates, aus Radumfangskraft und Lenkroll- lo 
halbmesser des betreffenden Rades gebildetes ent- 
gegengerichtetes rOckdrehendes Wendeinomenl 
von auBen aufgeprilgt wird. 

2. Kompensationseinriditung nach Ansprudi t» da- 
durch gekennzeichnet. daB das kompensierende is 
Wendemoment aus dem StQtzmoment eines im 
Rad befindlichen Untersetzungsgetriebes f0r das 
Antriebs- bzw. Bremsmoment direkt abgeleitet und 
fiber Hebel fibertragen wird. 



Beschreibung 



20 



Die Erfindung betrifft eine Einrichtung zur Aussdial- 
tung unerwanschter Lenkmomente an einzeln lenkba- 
ren angetriebenen oder gebremsten RSdem mit von 25 
Null verschtedenen Lenkrolthalbmessem. 

Die vorgeschlagene Einrichtung dient dazu. die KrSf- 
te in der Spurstange gelenkter Kraf tfahrzeugachsen zu 
minimieren oder die Lenkbarkeit einzelner, nicht durch 
Spurstangen miteinander verbundener RSder, wie sie 30 
neuerdings u. a. fur spurgefQhrte Fahrzeuge vorgeschla- 
gen wurden. nicht zu beeinflussen. wenn an letzteren 
Radem beim Antreiben oder Bremsen Iflngsgerichtete 
Radumfangskraf te angreifen. 

Es ist bekannt, die durch Radumfangskraf te und von 3S 
Null verschiedene LenkroUhalbmesser entstehenden 
Lenkmomente durch Spurstangen zwischen gegenQber- 
liegenden Radern gegeneinander zu schalten und damit 
ludit wirksam werden zu lassen. Wenn die Lenkmomen- 
te axi gegenOberliegenden Radem ungletch groB sind, 40 
gelingt die gegenseitige Ausschaltung nur teihveise. 

Der Erfindung licgt die Aufgabe zugrundc, eine bet 
jeder Radumfangskraft wirksame Kompensation des 
Lenkmomentes zu erreichen. Diese Aufgabe wird erfin- 
dungsgemHB dadurch geldst. daB Antriebs- und Brems- 45 
momente Qber ein Getriebe auf das Rad Obertragen 
werden. Das am Getriebe unvermeidliche StQtzmoment 
ist dem jeweiligen Antriebs- bzw. Bremsmoment und 
der entstehenden Radumfangskraft proportional Das 
StQtzmoment ist zur Aufhebung des Lenkmoments be* so 
stens geeignet Die mit der Erfindung erzielbaren Vor- 
teile bestehen insbesondere daran, daB aus Radum- 
fangskraften resultierende freie Lenkmomente. welche 
unerwOnschte Lenkbewegungen an angetriebenen oder 
gebremsten Radem elnleiten, nicht entstehen kdnnen. ss 

Ein Ausfflhrungsbeispiel der Erfindung ist zeichne* 
risdi daigestelit und «ird im folgendcn n^er beschrie- 
ben. 

Es zeigen 

Fig. 1 schematisch die Settenansicht eines angetriebe- eo 
nen lenkbaren Schienenfahrzeugrades in gescfanittener 
Darstellung 

Fig. 2 schematisch die Ansicht des angetriebenen 
lenkbaren Schienenfahrzeugrades der Fig. 1 

Fig. 3 schematisch die Draufsicht des angetriebenen 65 
lenkbaren Schienenfahrzeugrades der Fig. 1 in ge- 
schnittener Darstdlung. 

In Fig. 1 ist das Rad^ bestehend aus dem Radreifen 1 



und def Radschdbe 2 mit der Wabdagening 3 dfehbar 
iiuf dem Geleiikgehatise 4 gdagert Das Gelenkgehause 
4 ist seinerseits um Lenkzapfen 5 schwenkbar, die ihrrar- 
seits fest mit der die elgentliche Achskonstruktion bB- 
denden AchsbrOcke 6 verbundeA sind 

Im Inneren der Radscheibe 2 befuidet sich im darge- 
stellten Beispiel ein Planeten-Stimrkdgetriebe 7, dessen 
Innenrad 8 durch eine Gelenkwelle 9 mit einem Dreh- 
moment, welches ein Antriebs- oder Bremsmoment seih 
fcann, beaufschlagt wird. Der mit der Radscheibe 2 ver- 
bundene Planetentrager 10 irSgt die PlanetenrSder II. 
diemitdem AuBenrad 12imEingrifrsmd. UbCcfaerwetse 
ist das AuBenrad 12 fest mit dem GelenkgeMuse 4 ver- 
bunden. So ist es in der Lage. daB fOr die un Pl^eteoge- 
triebe 7, sUttfindende Momentwandlung notwendlge 
StQtzmoment an das Gelenkgehause 4 abzugebed. 

Im voriiegenden Falle ist das AuBenrad 12 jedodh 
verdrehbar Qber ein Walzlager 13 im Gelenkgehause 4 
gelagert. Das am AuBenrad 12 unvermeidliche StQtzmo- 
ment ist frei verfGgbar. Es wird zur Kompensation des 
Lenkmoments verwendet das die am Radreifen 1 in der 
BerQhrungsfiache mit der Pahrschiene 14 angrrifende 
Radumfangskraft erzeugt 

Fig. 2 zdgt schematisdi Radreifen 1 und FahrsChiene 
14. sowie das mit Waizlaglsr 13 im Gelenkgehause 4 
gelagerte AuBenrad 12 des Planetengetriebes 7. Das 
freie StQtzmoment des Planetengetriebes 7 wird einem 
fest mit dem AuBenrad 12 v^rbundenen Hebel 15 auf 
einen Unker 16 Qbertragen. Der Linker 16 ist gelenWg 
mit einem Hebelarm 17 des Gelenkgehauses 4 verbun- 
den. In dieser Anordnung wilrkt das vom Aiifieilrad 12 
ahgegebene StQtzmoment der von der Radumfangs- 
kraft eingeldteten Lenkbewegung des Gelenkgehause^ 
4 um cfie Lenkzapfen 5 entgegen. 

In Fig^ 3 ist die Anordnung der Eiemente noch emmal 
in einer Draufsicht im ScfatattbiM schematiM^ darg6- 
stellL 
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